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The vehicle braking system is one of the crucial issues in the vehicle 
dynamics and automotive safety control. This research focuses on the 
implementation of a control scheme for allocation of the brake force for the Through-
the-Road (TtR) four-wheel-drive (4WD) Hybrid Electric Vehicle (HEV) to 
investigate the vehicle yaw stability control. The development of the mathematical 
models of the vehicle dynamic that comprised of rigid body dynamics, tire dynamics, 
longitudinal force and lateral force from the literature review are one of the most 
crucial steps to make sure the result obtained is closed as possible to the actual 
system. Robust controller is designed to control the vehicle yaw stability based on 
the electronic brake force distribution (EBD) braking system. By applying the robust 
control scheme, the vehicle yaw stability can be enhanced against the external 
disturbances. The performance of the proposed controller is compared based on the 
transient response’s specifications to the reference signal response for the 









Sistem brek kenderaan adalah salah satu isu yang amat penting dalam 
dinamik kenderaan dan kawalan keselamatan automotif. Kajian ini memberikan 
tumpuan dalam perlaksanaan sistem kawalan untuk pengagihan tekanan brek dalam 
Through-the-Road (TtR) pacuan empat roda (4WD) kenderaan elektrik hibrid (HEV) 
untuk mengawal kestabilan kawalan rewang kenderaan. Pembinaan model matematik 
dinamik kenderaan adalah terdiri daripada badan kenderaan dinamik, tayar dinamik, 
tenaga membujur dan daya sisi yang dapat diperolehi daripada kajian maklumat 
merupakan salah satu pendekatan yang paling penting untuk memastikan keputusan 
yang diperolehi adalah sama dengan sistem sebenar. Pengawal teguh direka untuk 
mengawal kestabilan rewang kenderaan dengan berdasarkan pengagihan tekanan 
brek elektronik (EBD). Dengan menggunakan sistem kawalan yang kukuh, 
kestabilan rewang kenderaan boleh dipertingkatkan terhadap masalah. Prestasi 
pengawal yang direkakan akan dibandingkan dengan berdasarkan spesifikasi 
sambutan fana sebagai rujukan respons isyarat untuk analisis keberkesanan dengan 
melalui simulasi dalam persekitaran MATLAB/SIMULINK. 
  
